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© DisposhH de displacement motorise. par example pour mooter et descendre des escaliers 
© 

L'Invention conceme d'une facon generate les dtsposittfs 
motorises, pour fouteuils d'handicapes ou analogues, per- 
mettant notamment la montee et la descente des escalliers, 
le franchissement de bordures de trottoirs, etc. Selon 
('Invention, un essieu porte a chacune de ses deux extremi- 
tes une platine (14) supportant trols roues (13); Les platines 
(14) peuvent etre entrainees en rotation par des premiers 
moyens moteurs, tandis que les roues (13) de^haque platine 
(14) peuvent etre entrainees de facon totalement indepen- 
dante par des seconds moyens moteurs, pour ainsi grande- 
ment faciliter la montee et la descente d'escaliers. Soot £ 
egalement deer its des moyens (18) asservis de stabilisation 
de I'inclinaison qui commandent les premiers et seconds 
moyens moteurs pour faciliter le maintien dt^dispositH err - • - 

equilibre de facon autonome. 

Application aux fauieuils d'handicapes motorises destines 
a mooter et a descendre des escaliers avec une grande 
securrte. 
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La pr'sente invention concerne d'une facon g'n'rale les 
engins de transport, et en particulier un dispositif- de 
d'placement motorist agenc' pour etre installs sur tout type de 
v'hicuie ou de receptacle pour des personnes ou des objets, en 

5 particulier sur un fauteuil pour invalides, handicap's, etc. 

L 1 invent ion concerne plus spScif iquement un fauteuil 
roulant motorist pour handicap' apte a monter et descendre les 
escaiiers, a franchir les bordures de trottoirs, etc., ce fauteuil 
pouvant etre utilise par l'handicap' sans l'assistance d'un accora- 

10 p3gnateur. 

Le brevet de Modele Industriel Italien d'pos' le 20 
novembre 1981 sous le num'ro d 'enregistrement 5071B/81 et la 
demande de Brevet francais H° 82 04314 depos'e le 15 mars 1982 
decrivent des dispositifs de deplaceroent qui comprennent un 
15 essieu, monte sur paliers, * chaque extremis duquel est pr'vu un 
ensemble de roulement comprenant un certain nombre de roues, le 
plus souvent au nombre de trois, leur centre respectif d'finissant 
un triangle equilateral. Les axes de pivotement des_J:r,ois roues, 
mont's fous, sont rendus solidaires grace 3 des armatures 
20 appropri'es. Ainsi, en entrainant .1 •essieu en rotation, un tel. 
dispositif de d'placement facilite dans une certaine mesure la 
mont'e et la descente des escaiiers, le franchissement des bor- 
dures de trottoirs, etc. 

Cependant, la manoeuvre de ces dispositifs demeure 
25 delicate, necessite la presence d'un accompagnateur etexige de sa 
part une attention particuliere. En effet, ce dernier doit 
toujours veiller, tant S la mbnt'e qu'a la descente des escaiiers, 
a tirer l'ensemble vers lui de maniere > ce que, sur chaque 
ensemble de roulement, celle parmi les trois roues qui vient buter 
30 contre la marche imm'diatement sup'rieure (ou inf'rieure) pour 
aider son franchissement vienne s'appliquer contre la contre- 
marche. En effet, si cette condition n'est pas remplie, il existe 
un risque que, I'essieu continuant sa rotation, cette roue d'passe 
la position d'equilibre et ne puisse prendre appui sur la marche 



0193473 

sup'rieure, pour ainsi retomber sur la marche de d'part. La 
secouade entratn'e par une telle retomb'e peut dans certain cas 
d's'qui librer 1 *u ti lisa ceur, avec un grand risque de chute. 

La pr'sente invention vise a pallier ces inconv'nients 
de Part an^rieur et h proposer un dispositif de d'placement qui 
facilite grandement Le displacement de charges lourdes dans des 
escaliers , etc. 

Un autre objet de la pr'sente invention est de proposer 
un dispositif de d£placeraent dont la s'curit' soit sensib lement 
accrue et qui, dans le cas d'un fauteuil pour handicap's, soit 
utilisable sans accompagna teur . 

... A cet effet la pr'sente invention pr'voit un dispositif 
de d'placement motoris', du type comprenant un chassis 'quip' pour 
recevoir une personne ou un objet 3 transporter, et un essieu 
roont' pivot-ant sur le chassis dans la r'gion inf'rieure de ceiui- 
ci, I'essieu comportant, fix£ 3 chacune de ses extr'rait's, un 
moyen d'armature qui supporte en pivotement au moins trois roues, 
des premiers moyens moteurs r'yersibles agenc's pour entratner 
l'essieu en rotation, et des seconds moyens moteurs r'yersibles 
pour s'lectiveraent entratner les roues en rotation irid'pendamment 
de la rotation dudit essieu, caract'ris' en ce que les premiers 
moyens moteurs entralnent les moyens d'armature par I'interm'- 
diaire d'arbres ext'rieurs creux solidaires desdits moyens 
d'armature, et en ce que les seconds moyens moteurs entralnent 
lesdites roues par 1 1 intermfidiaire d'arbres int'rieurs qui sont 
coaxiaux et xecus pivotants dans les arbres ext'rieurs, 

^'invention sera mieux comprise J la lecture de la 
description d'taill'e suivante d'un mode de realisation par- 
ticulier de celle-ci,. donn'e a titre d'exemple et faite en 
r'f'rence aux dessins annex's, sur lesquels : 

la figure 1 est une vue , sch'ma tique en perspective glo- 
bale d'un. dispositif de d'placeroent motoris' selon la pr'sente 
invention ; 

la figure 2 est une vue de face en coupe partielle d'une 
partie de dispositif de la figure 1, 
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la figure 3 est une vue de cOte* de la partie du disposi- 
tif representee sur la figure 2, 

la figure 4 est une vue de cOt£ sch£matique destinee d 
illustrer le f one tionnement du dispositif de defacement, 
la figure 5 est une vue schgmatique en perspective d'iin 
moyen annexe pre*vu dans le dispositif des figures 1 d 4, et 

les figures 6A a 6E repre*sentent trfcs schema tiquement 
des e' tapes successive^ de progression du dispositif selon 
1 'invention dans un escalier. 

En reference aux dessins, et en particulier aux figures 
1 a 3, un dispositif de deplacement motorist selon I'invention est 
xnonte, dans le present exemple, sur le chassis 10 d 'un fauteiiil 
roulant pour handicapes, invalides, etc. 

Le dispositif comprend, au dessous du bati 10 et respec- 
tivement dans les deux regions laterales de celui-ci, deux 
ensembles de roulement 3 trois roues, globalemenC indiques en 12, 
qui comprennent chacun trois roues 13 monte*es pivotantes sur des 
platiiies de support triangulaires associees 14, les axes de pivo- 
tement 16 desdites roues 13 traversant les platines triangulaires 
dans la region des sommets de celles-ci. En re*f£rence particulifrre 
3 la figure 2, sur laquelle n'est represent^ 3 des fins de simpli- 
fication qu'un seul ensemble de roulement (l'autre ensemble de 
roulement etant bien entendu symStrique du premier par rapport a 
1'axe longitudinal central idu fauteuil), on peut observer que cha- 
que platine esc constitute de deux plaques parallMes verticales 
14a, 14b en forme de triangle Equilateral qui s'etendent de part 
et d 1 autre des trois roues 12 associees et entre lesquelles 
s'etendent horizontalement les axes 16 desdites roues. On peut 
noter ici que les axes 16 assurent, outre le montage pivotant des 
roues 13, la solidarisation des deux plaques 14a, 14b. 

Le dispositif comprend en outre des moyens d'entratne- 
ment en- rotation pour chaque platine. Comme le montre en par- 
ticulier la figure 2, les moyens d'entratnement en rotation de la 
platine 14 comprennent un premier arbre 18 qui est fixe par son 
extreraite de droite sensiblement au centre de la plaque intgrieure 
14a de la platine, par tout moyen approprie tel que soudage, etc. 
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A des fins expliquees plus loin, l'arbre 18 est creux. Cet arbre 
18 esc recu pivotant dsns un palier approprie 20 prSvu a 
. l'excrfimite- infgrieure des deux montants de support 22 fix£s par 
leurs extremites supeVieures dans ia region inferieure du^baci lp. 
5 Les moyens d 'enCralnemenC en rotation de la platine comprenn7nc en 
outre une roue dencee 24 solidaire de l'arbre 18 qui engrene avec 
une vis sans £ in cangencielle menance 26 solidaire du baci. Comme 
on le verra plus loin, la vis sans f i„ 26 peut acre encratnee par 
des moyens moCeurs appropries a moCeur elecCrique (non repre- 
sents), pour ainsi faire tourner la platine 14 dans un sens ou 
M$j danS l ' autre ; Bien un d^POsitif d'encratnemenc similaire 

encrainS par la meme source motrice ec en synchronisms avec le 
premier est prevu de l'aucre cot* pour la seconde platine (non 
representee). On peut noter ici que la transmission a roue dentee 
15 et vis sans fin decrite ci-dessu S esc du type a vis sans fin 
! menance, c'esC-a-dire que seule la vis sans fin est apte a 

v .„ J entratner la roue dencee, cette derniere ne pouvant pas trans- 

meccre a la vis sans fin une rotation telle que celle qu'elle 
pourrait prendre de facon autonome (par exemple, lors de la 
20 descence d'un escalier, a des fins evidences de security). 

Le disposicif de deplacemenc selon le present mode de 
realisacion de 1 'invention comprend en outre des moyens 
d'encratnemenc en rocacion des roues 13. Ces moyens comprennenC un 
second arbre rocacif 30a qui esc recu 5 rocacion libre a 
25 I'incerieur du premier arbre 18, ec coaxial avec lui. L'exCremitfi 
de droice de l'arbre 30a (figure 2) dSborde vers la droice au dela 
de la plaque incerieure 14a de la platine 14, ec esc solidaire 
d'une roue dencge menance 32. La roue dencee 32 engrene avec Crois 
roues dencees menees 34, couces de meme diametre, qui sonc respec- 
30 civemenc moncges sur les axes de rotation 16 des roues 13 et qui 
sonc solidaires en rotation de ceux-ci. L'arbre 30a est apce a 
Mm enCrat ^ en station dans un sens ou dans 1'autre par son 

extremice de gauche, a la sortie d'un mecanisme a diffSrenCiel 
36 d<?cric ci-aprds. Des moyens d 'enCralnemeriC analogues sonc 
35 prevus pour les trois roues de 1'autre ensemble de roulemenC du 
dispositif, non visible sur la figure 2. 



01 93473 

5 

11 esc ainsi possible, a l'aide de ces seconds raoyens 
d 'entratneraent, de mettre en rotation les trois roues 13 de chaque 
* ensemble de roulement selon un mouvenent homocingtique , dans un 
sens comme dans 1' autre. ^ 
5 En r£f£rence a la figure 4, on peut d£ja dgcrire 

schgmatiquement le f onct ionnement du dispositif de displacement tel 
que partiellement d£crit jusqu'ici. Si le dispositif de de*place- 
ment est utilise* pour la monte*e d'un escalier, dont deux marches 
successive* ont leurs girons AOa ct 40b sgparSs par une contre- 
10 marche sensiblement verticale 42. La p la tine 14 est alors 
entrained en rotation dans le sens des aiguilles d'une montre sur 
la figure (fleche 44), et ce de fasqn classique. Simul tankmen t , 
les seconds moyens d 'entralnement sont commandos pour faire 
tourner les trois roues 13 e*galement dans le sens des aiguilles 
15 d'une montre (fUche 46), c'est-a-dire que lUrbre intdrieur 30a 
sera entrain^ dans le sens inverse de celui de I'arbre exte*rieur 
18, du fait de l'inversion du sens de rotation au niveau de la 
transmission entre les roues denies 32, 34. Un tel couple moteur 
exerce* sur les roues 13 permet avantageusement de plaquer la roue, 
20 indiqu€e en 13a sur la figure 4 et dite "roue d'appui", autour de 
laquelle est effectue* le pivotement de la platine 14 qui est d 
l'origine de la montge sur la marche supe*rieure, contre la contre- 
marche 42, pour ainsi stabiliser cette roue 13a en assurant son 
maintien en place feme dans le coin dlfini par la marche 
25 infSrieure 40a et la contre-marche 42. La rotation imprim£e. aux 
roues 13 permet e*galeroent 5 la roue supe"rieure, indiquSe en 13b, 
d'accrocher avec plus de se*curit£ le bord de la marche imme"diate- 
ment supgrieure 40b, pour ainsi favoriser encore le gravissement. 

Les vitesses de rotation et couples noteurs exerce's 
30 respectivement sur les platines 14 et sur les roues 13 peuvent 
comme on Va dit, etre totalement inde>endants l*uo de I'autre ; 
on pourra cependant, dans une version simplifiSe, pre"voir des 
moyens de transmission uniques pour les platines et les roues. 

Lors de 1 'utilisation du dispositif de de"placement de 
35 I'invention dans un escalier droit, les roues 13 doivent etre 
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roulement eur le K iron de f • ' necessaire, W de ce 

* * e giron, de faire tournpr 

« ..... ... r.„«. de ,. ense l " W> 3 ~ «*'-. 

Lreme » 11 est mfime possiblp i 
interieures .oit nulle. ' ° d " 

A cet effet, et de nouveau en reference , la f 
le disposxtif de dtfpl«e»ent de ^invention 

doyens de tra „ s »i«i •" , ^vencioo cocprend en outre des 

j^n^ ae transmission de tvn#> f <x 

Par les .noyens a moteur tflectr u ^ eptraine 

*propri«i („ on represents) . \ * 

Les moyens de transmission a dif ferenr^i 

- de ,. 50 „ tM . tfau ^tv 

montants 22 n..; ► ***««.cree >; sur les 

22 qui por tent les pali ers 20 , deux 
schen.atiouen.ent indices en 62a 62b «ectro-f reins, 

arbres 30a 30 b d. Vv '-pectivn.ent assocUs aux 

JUa, 30b d'entratnement des roues 13 n„ c 

les eiectro-freins 62a 62b , ' ^ pr " e ^ e > 

lns oZa , 62b sont du tyne 3 r,^- 
0 c'est-a-dire „.ii. type a presence de tension, 

1 'autre des f - Selon le cas, !•„„ ou 

*es filectro-frems, plus prficiseWnt celui n.,i - * 

du c0t6 inri,-; ' V. Mini ,„! se trouve 

xnterxeur d'un escalier en coli M?0 n, est utilise . , 
la -Ue ou de la descente d-un tel e ca i ? * 

rotation des roues ,3 de l > „ ^ "pouer la 

" 13 de I'ensemble de roulement 17 o 
devient ainsi possible d-utilia.. U 

utxlxser avec security, sans risque, de 
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de*s tabi iisation latgtale, un tel dispositif de dgplacement dans 
dee escaliers en coiimacon, ou plus ge"n£r a lenient tournants, lea 
roues intgrieures ^tant, a l'aide de 1 *g lectro-f rein associ£, 
mises en attente jusqu'a ce que 1 'ensemble de roulement extgrieur, 
5 apr&s avoir roule* sur une distance approprige sur le giron, soit 
prfit 3 gravir (ou 3 descendre) la marche suivante y sa roue 
"porteuse" £tant alors convenablement en but£e dans le coin (voir 
plus haut) . 

Un tel sys.terae de transmission 3 diff£rentiel pourra 
10 avantageusement etre utilise pour le controle de la direction de 
dgplacemerit de 1 'ensemble" sur un plan horizontal (platines 
bloqu^es), un ra lentissement bu un arret commande* de la rotation 
de l'un des groupes de roues 13 permettant de faire tourner 
l 1 ensemble £quipe* du dispositif de de*placement de I'invention vers 
15 la gauche ou vers la droite, ou encore de le faire pivoter sur 
lui— mfime. 

Par ailleurs, on pourra pre"voir un troisieme glectro- 
frein (non represents) qui sera montS sur la cage tournante du 
diff£rentiel et agencg pour bloquer la rotation du pignon 

20 satellite 52, afin d'obflenir une rotation parfaitement 
horaocine*tique des deux ensembles de roues, notamment pour un 
d^placement du dispositif strictement en ligne droite et dans le 
but d'^viter tout pa.tinage des roues 13. 

On pourra prevoir, comrae on le verra plus en detail par 

25 la suite, des moyens e*lectroniques de commande, de coordination et 
d 'asseryissement des divers mouvements du dispositif de 
l r invention lors de ses d&placements en montge et en descente 
d 'escaliers," ainsi que sur terrain plat. 

Le dispositif de dgplacement de l 1 invention comprend en 

30" outre des moyens de detection et de commande de I'inelinaison de- 
la charge de"plac£e. II est souhaitable, a des fins de s^curite", 
notamment lorsque le chassis 10 sur lequel est monte* le dispositif 
est SquipS d'un fauteuil, et qu'il s'agit done de transporter des 
personnes handicap's, invalides, etc., d'gviter tout basculement 

35 intempestif de 1' ensemble, notamment lors des operations de mont'e 
et de descente d 'escaliers, au cours desquelles les points d'appui 
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disponibles sont plus results et moins -fiables" que loirs d'un 
dgplacement sur terrain plat. 

_ En rg£ «"nce a la figure 5, les moyens de defection 

d'inclinaison 68 comprennent, en un emplacement appropxie du 
5 chassis 10 qui depend du type de transport associ*. au dispositif 
de deplacement, un disque 70 qui attend aensiblement ver- 
ticalement et qui eat monte £ou sur un axe horizontal 72 paasant 
par son centre et fixe au chassis. Le disque possede dans sa 
region inffirieure un. contrepoids 74, de telle sorte qu'il est apte 
10 a tenir. lieu de reference de vertically. Les moyens de detection 
d'inclinaison comprennent en outre un systeme optique qui est 
constitue, dans le present mode de realisation, d'une source lumi- 
neuse 76, telle qu'une diode electroluminescente, d 'une fente 
oblongue 78 formee aensiblement horizontalement dans la region 
15 superieure du disque 70 diametralement opposee au contrepoids 74, 
et de deux photpdetecteurs 80, tels que des cellules photo- 
electriques a semi-conducteurs, qui sont disposes dans l'aligne- 
ment de la source lumineuse 76. L'ensemble constitue de la source 
lumineuse 76 et des photodfitecteurs 82 est monte sur un etrier 
20 (non represence) done la position autour du disque 70 eat 
reglable. 

II est ainsi possible de disposer, en sortie du 
dfitecteur 68 dficrit ci-dessus, des signaux eiectriques qui sont 
reprfisentatifs des variations d'inclinaison du chassis par rapport 
25 3 une orientation de reference (qui sera le plus souvent 
l'orientation d'gquilibre, dans laqueile le centre de gravite de 
1'ensea.ble transporte est align* verticalemenc avec l'essieu du 
dispositif de deplacement). Par exemple, le systeme optique pourra 
etre concu de telle aorte que, lorsque 1 • inclihaison est correcte, 
30 les deux photodfitecteurs soient eclairfis avec la meme intensite 
et, lorsque 1 • inclinaison varie dans un sens ou dans l'autre, l'un 
des deux photodfitecteurs recoive uoe ! intensite lumineuse moindre, 
au profit de l'autre. Afin d'eviter Paction de lumieres parasi- 
tes, on montera de preference le systeme optique dans une botte 
35 obscure approprifie (non representee). 
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Les uioyens de contrOle asservi de 1 1 inc linaison compren- 
nent en outre, de raani^re non illustrge, des nioyens de coramande 
des ensembles moteurs" et de transmission des platines 14, qui 
rec^oivent les signaux fournis par le dgtecteur 68. En effet^si la 
5 Vitesse angulaire des roues est supgrieure d la vitesse angulaire 
des platines, le chassis a tendance 3 chuter vers I'avant ou vers 
I'arriere (selon le sens de rotation), et rgciproquement , et il 
ainsi possible, par un tel asservissement , de compenser les 
variations d 'inclinaison dii chassis par des actions immgdiates aii 
f§^^ 10 niveau de la conmande de la rotation des roues et des platines* 
L' ensemble pour r a done etre malntenu, par ces actions immgdiates 
et de faible amplitude qui seront superposges aux mouvements pour 
la montge et la descente des escaliers, a urte inclinaison sen- 
siblement constante. 
15 Les moyens 68 de detection des variations de 1* inc li- 

naison du dispositif autour de son point d'gquilibre pourront etre 
constitugs de tout autre dispositif, tel qu'un systeme optique 
comportant non plus deux, mais une rampe de photodgtecteurs , ou 
encore un systeme 2 jauge de contrainte* 
20 Les figures 6A et 6E, dans cet ordre, sont destinies 3 

illustrer des gtapes successives du f one tionneraent du dispositif 
lors de la montge d'un escalier en relation avec les f leches en 
trait plein illustrant des sens de rotation. Ces figures, dans 
I'ordre de la figure 6E a la figure 6A, sont ggalement destinies d 
25 illustrer le fonctionnement du dispositif lors de la descente d'un 
escalier en relation avec les f leches en pointings qui indiquent 
des sens de rotation et/ou de sollicitation. 

A la montge, une premie re_;g tape est illustrge en figure 
6A. Le dispositif repose par ses deux roues 13a et 13c (et les 
30 roues symgtriques non representees) sur le giron 40a d'une raarche. 
Les roues tournent dans le sens des aiguilles d'une montre jusqu'S 
ce que la roue "avant" 13a vienne buter contre la contre-marche 42 
(figure 6B) et alors les roues se bloquent, leur moteur d'entrat- 
nement continuant 3 appliquer un couple* 
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A ce moment le moteur d 'entratneraent dea platines est 
aia en route, tandis que le moteur de roues eat maintenu en action 
mais avec iine force 6 lectromotrice rfiduite pour que la roue 13a 
reste en butee (notamraent dans le cas ou l'escalier prfeente une 
5 pente tendant a provoquer le recul du dispositif) sans entratner 
un echauffement exceesif du moteur de roues. Les roues passent 
alors de la position de la figure 6B a celle de la figure 6C dans 
laqueile la roue 13b vient reposer sur le giron 40b de la marche 
suivante. 

0 La figure 6D represente une etape ulterieure au cours de 

laqueile le dispositif s'gleve sur le giron 40b en prenant appui 
sur la roue 13b, les deux moteurs etanc entratnes. Une fois que le 
dispositif repose par ses deux roues 13b et 13a sur le giron 40b, 
on est revenu, comme le montre la figure 6E V Vital represente en 

5 figure 6A. Le moteur de platines est arrete et le moteur de roues 
remis en marche norma le. 

A la descente, en partant de la position representee en 
figure 6E oQ les roues tournent dans le sens indiqul par les 
f leches en poihtilles, h faible vitesse, on passe h la position 
indiquee en figure 6D pour laqueile la roue 13a arrive dans le 
vide. 

Le fauteull commence i s'incliner et cette inclinaison 
est detectee par un detecteur d •inclinaison tel que celui 
represente en figure 5. A ce moment, le moteur de platines est mis 
eh route tandis quelle couple moteur de roues est modifie ou 
inverse pour que les roues soient en freinage. Ainsi la roue 13a 
descend en restant en appui contre la contre-marche. Cet inversion 
du sens de sollicitatioh en rotation des roues est maintenue tan- 
dis que i'on passe de la position de la fig^^ 

C'est seulement quand on a atteint la position iliustree 
en figure 6B que le moteur de platines est arrete et que le moteur 
de roues est mis en route dans une direction propre a de>lacer le 
dispositif vers la position illustree en figure 5A et le cycle se 
rfipete 3 la marche suivante. 
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Pour meet re en oeuvre les processus decrits en relation 
avec les figures 6A a 6E et 6E a 6A, on ucilisera comme detecteurs 
d' informations, d'une part un d<?tecteur de force contre-<! lectro- 
motrice associe au moteur d 'entrapment des roues, d 'autre part 
un detecteur d ■ inclinaison, tel par exemple celui decrit en rela- 
tion avec la figure 5. N 

Des moyens sont prevus pour assurer le f onctionnement 
sor et fiable dans l'une ou 1'autre de trois configurations 
possibles. 

Dans une premiere configuration, de defacement normal 
oO deux roues de chaque platine sont poshes, le detecteur 
d 'inclinaison agit aur le moteur de dfiplacement de platine pour 
maintenir une inclinaison sensiblement constante. 

Dans une deuxieme configuration, de montee d'escaliers 
ou de trottoir, la vitesse de rotation des roues est limitSe et le 
detecteur de force contre-electromotrice (f.c.e.m.) du moteur de 
roues est mis en oeuvre des qu'une variation de la f.c.e.m. est 
dfitectee, indiquant la butee de la roue avant contre une contre- 
marche. A ce moment, la mise en rotation de la platine est 
dec lenchee pour une rotation de 120" tandis qu'un couple continue 
a etre appliqug aux roues dans le sens de 1 'avancement . 

Dans une troisieme configuration, de descente d'esca- 
lier, le detecteur d 'inclinaison dgtecte le moment oQ le fauteuil 
commence a pencher, indiquant qu'une roue avant a dgpasse le plan 
d'une marche. A partir de ce moment, il declenche le moteur de 
platines pour une rotation de 120' et comoande le moteur de roues 
pour que celles-ci soient en freinage, de sorte que la roue en 
cours de descente res te bien contre la contre-marche . Pendant 
cette phase de rotation de la platine, sa vitesse de rotation est 
asservie par le detecteur d' inclinaison pour que le fauteuil reste 
3 inclinaison sensiblement constante. 

Les divers moyens decrits ci-dessus et qui constituent. , 
le dispositif de deplacement motorise" seion ^invention pourront 
etre soumis a la commande centralist d'une unite numerique, tel 
qu'8 microprocesseur. En particular, on pourra prevoir dans une 
memoii-e associee a ce dernier des informations concernant les tra- 
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jets les plus souvenc effectue"s, ce qui s 'avgrera particuliSrement 
.u x tile dans le cas id'uhe application aux fauteuils pour handicap's. 
Dans le cas oD le dispositif est monte" sur un chassis sur lequel 
sont privues des poign£es de manoeuvre ou de prehension, il sera 
5 avantageux de prSvoir les divers organes de commande du 
de*placement dans la region de ces poignges. 

En outre, dans le but d'obtenir une grande precision 
tant dans le de*placement du dispositif que dans ce raaintien de son 
e"quilibre, les raoteurs d 1 entratnement utilises pourront fitre du . 

10 type pas-a-pas. 

Enfin on pourra pr'voir en association avec le disposi- 
tif selon l'invention tout moyen annexe destinS a en amgliorer la 
66curit6. En particulier, dans le cas d'une utilisation avec des 
escaliers en colimacon relativement resserrgs, il peut arriver que 

15 la profondeur des marches du cOt£ intgrieur de l'escalier soit 
insuffisante pour procurer 2 la roue "porteuse" intSrieure un 
appui satisfaisant pour la montfie des marches, cette roue pouvant 
glisser facilement en perdant sa prise. Dans ce cas, il sera utile 
de pre*voir, dans le region de I'intgrieur de I'escalier et tout le 

20 long de celui-ci, des moyens de raaintien auxiliaires a* cables, 
cr£mailleres , etc*, aptes a coop£rer avec des moyens compl£raen- 
taires pr£vus sur le chassis 10* 

Enfin, la pr£sente invention n'est pas limitge au mode 
de realisation dgcrit, mais en inclut toute variante ou modifica- 

25 tion que pourra y apporter l'homme de I'art. 

En particulier, la source d 'alimentation en energie 
electrique pourra consister soit en un ou plusieurs accumulateurs 
months sur le bati, soit encore, par exemple dans le cas d'un 
usage domestique, en une source externe telle que la tension du 

30 secteur, relive au dispositif par un cable conducteur - qui pourra 
etre associe* a un enrouleur de cable ou analogue* II est e*galeraent 
possible d'gquiper un escalier de. deux rails alimenta teurs 
longeant le trajet qui doit etre parcouru par le dispositif, des 
contacts a balais cor respondants £tant prgvus sur le dispositif 

35 pour collecter tout au long du defacement la tension prgsente 
entre les deux rails. 
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Enfin, on pourra concevoir le dispositif de transport de 
manifire & ce qu'il soic d6montab le , pour pouvoir passer par 
exemple d7un chassis de manutention & un chassis de fauteuil pour 
hand ic ape". 

5 Bien entendu, on pourra aussi pr£voir des iK>yens de 

dficonnexion cJ'un ou plusieurs des divers asservisseraents pour per- 
mett re une commande manuelle directe des rooteurs. 



REVENDICATIONS 



Dispositif de dgplaceraent motorist, du type compre- 
nant un chassis (10) eqtripe* pour recevoir une personne ou "un objet 
a transporter, et un essieu monte* pivotant sur le chassis dans la 
region inftfcieure de celui-ci, T r essieu coiapoftant, hx5 a chacune 
de ses extr^mitfis, un moyen d'armature (14) qui supporte en pivo- 
teraent au moins trois roues (13), des premiers n>oyens moteurs 
reversibles agence~s pour en trainer l f essieu en rotation, et des 
seconds moyens moteurs reversibles pour se*lect ivement entrainer 
les roues en rotation independamment de la rotation dudit essieu, 
caract^riefi en ce que les premiers moyens moteurs entrainent les 
moyens d/annature (14) par 1 'intenngdiaire d'arbres exte*rieurs 
creux (18) solidaires desdits moyens d 'armature, et en ce que les 
seconds moyens moteurs entrainent lesdites roues (13) par 
Pinterm£diaire d'arbres intgrieurs (30a, 30b) qui sont coaxiaux 
et rectus piyotants dans les arbres extgrieurs (18). 

2. Dispositif selon la revendication 1 , caracte'rise' en 
ce qu'il comprend en outre des moyens de transmission a engrenages 
(32, 34) entre les arbres intSrieurs (30a, 30b) et les roues (13). 

3. Dispositif selon 1 'une des revendications 1 ou 2, 
caracte*ris£ en ce qu 1 i 1 comprend en outre un moyen de transmission 
a plan€taires (50a, 50b) et satellite (52) entre les seconds 
moyens moteurs et les roues (13). 

4. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 
1 d 3, caracte'rise" en ce qoMl comprend en outre des moyens pour 
commander independamment les premiers et seconds moyens moteurs en 
fonction d 1 informations fournies par des moyens de detection (70, 
76, 78, 80) d'inclinaison du chassis.: 

o. Dispositif :selon la revendication 4, caracte'rise' en 
ce que les moyens de detection coraprennent , en combinaison, un 
moyen d'obturation (70, 78) monte" fou sur un axe horizontal (72) 
solidaire du chassis, des moyens d 'emission de lumigre (76) et des 
moyens de detection de lumiere (80). 
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6. Dispositif de deplacement motoriae, du type compre- 
nant un chaaeis (10) equipe pour recevoir urie personne ou un objet 
a tranaporter, et un eaaieu monte pivotant aur le chassis dana la 
. region inferieure de celui-ci, 1 'eaaieu comportant, fixe a chacune 
5 de sea extremity, un moyen d'armature (14) qui support^ en pivo- 
tement au moins trois roues (13), des premiers moyens-moteurs 
reversiblea agents pour entratner l'essieu en rotation, et des 
seconds moyens moteurs reversibles pour select ivement entratner 
les roues en rotation indfipendannnent de la rotation dudit essieu, 
10 caracterisd en ce qu'il comprend en outre un moyen de detection 
d'inclinaison et un moyen de detection de force contre- 
Slectromotrice des seconds moyens moteurs, et des moyens de com- 
mande pour actionner les premiers et seconds moyens moteurs en 
reponse aux signaux de ces deteeteurs et a un ordre externe de 
15 configuration (deplacement normal, montfie, descente). 

7. Dispositif selon la revendication 6, caracteris£ en 
ce que, en configuration de deplacement normal, le detecteur 
d'inclinaison agitsur les premiers moyens moteurs pour maintenir 
une inclinaison sensiblement constante. 
20 8 - Dispositif selon la revendication 6, caractfirisfi en 

ce que, en configuration de montfie, le detecteur de force contre- 
electromotrice esc mis en oeuvre pour indiquer la buUe d'une roue 
contre un concre-marche et pour entratner en consequence la mise 
en rotation de la platine pour une rotation predeterminee tandis 
25 qu'un couple continue a etre applique aux roues dans le sens de 
1 'avanceroent. 

9. Dispositif selon la revendication 6, caractfirisfi en 
ce que, en configuration de descente, le detecteur d'inclinaison 
detect* le moment ou le fauteuil commence 3 pencher a llextrfimitfi 

30 d'une mar che pour dec lencher le premier moyen moteur pour une 
rotation pr6d€terminee et pour commander les seconds moyens 
moteurs pour que les roues soient en freinage. 

10. Dispositif selon l'une quelconque des revendications 
6 a 9, caraccerise en ce que, au cours de tons lea mouvements 

35 intermediates, le detecteur d'inclinaison agit sur les premiers 
moyens moteurs pour maintenir une inclinaison constante en 
accelerant, ralentissant ou inversant le sens de rotation desdits 
premiers moyens moteurs. 
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